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VALMISTUSSOLU SEKA SIIRTO- JA KASITTELYLAITTCISTO 
TYOKAPP ALEITA VARTCN 

Keksinto kohlaena on patenttivaatimukscn 1 johdannon mukainen vai- 
5 mistUGoolu tydkappalaita varten. KeKf^intA kuhleena on myds patentti- 
vaatimuKsen 12 johdannon mukainen Qiirto- ja kasittelylaitteisto tyd- 
kappateita varten. Keksinto kohtf^ena on tisaksi patenttivaatimuksen 16 
johdannon mukainen paikoituslaitteisto tydkappalerta varten. 

10 Erilaisten ohutlevykappaleiden valmistukedssa kaytetaan Tunnatusd 
kokoonpanoltaan vaihreievla valmlstussoluja^ Jotka koostuvat eslmer- 
kiksi robotista Ja s&rmayepuristimeeta. Valmistussolussa kdsitell^dn 
robotin avulia levyaihinita, Jotka vtediiari puristimeen, jonka avulla suo- 
ritetaan tolmenpiteet lovyn taivuttamiseksi. Tamdn jalkeen talvuteitu 

15 valmis kappale tai taivutetlu aihio poistetaan robotllia puristimocta ja 
sijoitetaan takaisin kuljottimeile tai paletiiie. 

ErSs tunnetun tekniikan mukainen valmistussolu on esitatty hakemus- 
julkaisuf;f;a DE 3407445 A1 . Kay tossa on edestakaisin liikkuva robotti, 
20 joka ottoa Icvyalhfon ja sijolttaa sen laitteeile, joka paikoinaa Ja keskit* 
taa kappaleen. Levy palnuu sen jaikeeh antureita vasten ja taivuttami- 
nen kaynnistyy. Puristuksen jalkeen robotii tarttuu uudalleen kappalee- 

25 Tanian lyyppisissd laltteissa paikoituslaitteen konatruointi erityyppiai^ 
lovyalhiorta varten aiheuttaa yllmaaralsi^ kustannuksia. Taman lisaksi 
paikoiluslaitetta on ohjattava aktiiviseeti, jolloin Giihon on jarjeetettava 
myd$ tan/ittava voimansyoito tai palnevaiiaineen syOllc) toimilaitteita 
varten. Toiminta edellyttda myde anturointia Ja toiminnan koordlnointia 

30 robotin kanssa. 

Kyseinen paikottusiaire on sljnttattavlssa myos erilleen puristimesta, 
jolloin paikoituksen jalkeen robotti birttuu levyaihioon Ja vie sen purlsti- 
melle. Robotti pitaS kiinnl levysta puristuksen aikana. tai tarttuu siihen 
35 uudelleen purictukGon iopueeai Ja siirtga sen j^lleen eslmerkiksi kuor- 
malavalle. Kurt paikoituslaite sijaitsee eriilaan puristimesta, voidaan go 
aoottaa haluttuun asentoon Ja hyddyntaa esimerkiksi painovolmaa, 
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jonka vaikutulcsesta levyaihio silrtyy halulluun kohtaan ja haiuttuun 
asentoon. Taman jalkeen robotd tarttuu levyaihioon, jonka asento Ja 
asema robottlln ndhcien on nyt tunnettu, juUa robotin tarttuja kiinnittyisi 
levyyn tarkalleen haiuttuun kohtaan ja halutussa asennossa, Jolioln le< 
5 vyaihion tarkka vianti puristimeli& olisi mahdollista. 

loiminta el kuitp^nkaan ole aplirnoitu valmistussolun nopeuden kan- 
naita, silla nyt robotti luovuttaa levyaihion ensin paikoftuslaitteelie Joksl- 
kin aikaa ja vfisil^ sen jalkeen vie levyaihion puristimelle. Siirtymincn 

10 palkoituslaittcon luoksa ja sielta edalieen puristimeiia llsaavat vaimii$- 
tusaikan. LIsaksi tartturnibul aihioon iisdantyvat, mika hidastaa toimtn- 
taa entiaostaan. Erillindn paikoituslaita on lisaksi valkea sijoittaa val- 
mistijsiolulhin, joissa ei ole ylima^raista vapaata tilaa, jota tan/ltaan 
huoltoQ ja tavaroiden siirtoja varten. Kasiteltaef^f;^ erityisesti levyaihl- 

15 oita on varmisLettava, etta useita levyja ei ole tarttunoona toisiinsa. Ro- 
botin ja valmiatuesolun toiminta hidastuu \\s&&, kun on suoritelLava ii* 
saksl ylirnaaraisla liikkelta, joiden avulla levyt viedaan tarkiatuata suo- 
rittavan anturin iuokse ja sielta pois.Nyt eslild olRvan keksinnon tarkoi- 
tuk^ena on poi$taa edella esitettyja, valmistussolun nopeytaon liittyvia 

20 epakohtia. Tarkoltuksena on muodnsnaa valmlstussulu siten< eWk yk- 
binkertaisesta, erillisesta paikoituslaitteesta alhoutuva haitta on mah- 
dollisimman v3hainen. Tarkoituk5;i^na on erityisesti vahentaa robotilta 
vaadittuja siirtoliikkelta ja mahdolliataa ao, etta aihion paikoitus Ja robo- 
tin liikkuminen olisivat jopa samanaikalsla^ jolloin tehukkuus paranee. 

25 

Keksinnnon mukalselle valmistussululle on tunnusomausta se, mitS on 
esitetty patentlivaatimukaon 1 tunnuamerkkiosassa. Keksinnnon mu- 
kaif^f^lla slino- ja k^slttelylaiUeitsloile on tunnusomaista se, mitg on eai- 
tetty patenttivaatlmukaon 12 tunnuamaikkiosassa. Keksinnnon mukal- 
30 selln palkoltuslaltteistulle un tunnusomaista $e, mita on esitetty patent- 
tivaatimukeon 16tunnu6merkk!osasaa. 

KeksinnSn koakeieenS poriaatteena on paikoituslaitteen liikimAmtnen 
robotin mukana, kun robotti liikkuu paikasta toiseen. Eraassa suoritus 
35 muodossa paikoituslaite on Jarjestetty lllkkuma»n .oamaa rataa pItkIn Ja 
samaan tahtiin kuin robottikin, jolloin paikortualaito voldaan ottaa kayt- 
td6n haluttaessa. Kyselnen paiknltuf^lahe vol palvella lisaksi muitakin 
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liikkuvia tai lilkkumatromia robotteja, mikaii robottien keakinainen toi- 
minta on mahdoiliata tahdiotaa sopivastl. Era^ssa erityisen eriulllRessa 
euoritusmuodossa paikortiisialte on kiinnilelty robottiln, sen alustaan tal 
vaunuun, joka kuijettaa robottia edestakaisin. Taltdin valiytadn erilll- 
5 eelta vaunulta, Joka kuljRttaa paikoituslaitertta. Kyseinen laittelsto on 
myds heippo llittad vanhoihin, olemaaaa oleviin llikkuviin robottaihin. 
Jarjest&maila paikoltuslaite srtf^n, elLa se toimii painovoiman avulla, 
valtetaan eslmerkiksl painoilman sydtto ja tolmilaitteilte ei ote tarvetta. 

10 Kaksinnon otuna on ae, otta paikoituslatte voidaan nyt ^ijolttaa aluaalte, 
jossa rnhottlkin kulkae* Julen sen vlemS lisatila on olematon toi mohdoK 
lisimman vahalnen. Lavyaihion paikoitua on nyt sunrltattavissa siria ai- 
kana, kun robotti liikkuu levyafhiovaraston luota puristimeilc, joUoin ei 
tarvita erillistS aiirlymista kiinta^ paikoitusiaitte^n luokse Ja bielLa 

15 edelleen puristlmelle. Saavutettava ajansaasto on morkittava, vaikka 
levyaihion paikoitua suoritettaisiin peikastaan sllioin, kun robotti on py- 
sahtyneena. Er^gssa erityisessa suoritusmuodoGoa rakenne on var* 
matoiminen, ykainkertainen ja heippo lilttaa myAs vanhoihin jarjestel- 
miin. 

20 

Lit^aeLuja saavutetaan keksinnon eradasa edulilaocsa suoritusmuo- 
dossa, jossa ne anturit, joiden avulla tarklstetaan useiden levyalhiolden 
tarttuminen toisiinseu on aijoitettu paikoitusiaitteeaeen. Antureiden toi- 
minta ja sijoitteiu on valrnu siten, etta tarklstus tapahluu samanaikai- 

25 sesti joko levyaihion saapumlaoni koakittymlaeny paikallaanolon, pois- 
tumlsen kanssa. Tarklstus tapahtuu ybimerklksi silloin, kun robotti liik- 
kuu tarttuakseen ievyaihioon, jolloln ei tarvita yllm^araisla vitveita. 
Ftuna on tailOln^ etta levyaihiota t?i larvltse kuijettaa erikseen tunnis- 
tusaaemaan tai erillfatcn antureiden luoksoi joiloin robotti el suorita yli- 

30 mdflrAIsi^ lllkkefta. aikaa saastyy ja lybkierlo nopeutuu, Kyseinen kek- 
sinnon Guorituemuoto on eovellettavissa myos tapauksessa, jossa pal- 
kniTuslalte on sljoltettuna kiirUe^an asemaan, erilleen liikkuvasta robo- 
tiota tai vaunusta. 

35 Robotiasa voidaan tunnlstus toteuttaa esimarkiksl Julkalsun JP 
1 1 232421 A mukaisella tavalla kayttaen leul<atyyppi&ia valineita tai so- 
veltaa robotin tarttujassa julkaisun JP 54153681 A mukaisla lekniikkaa. 


* 
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joka hyodyntaa magneettikentiia. Voidaan myds riyOdyntaa erilaisia 
upUseen tunnistukseen tai hahmontunnistukseen pdrustuvia, tunnetun 
tekniikan mukaisia menetelmla, jotka tarkastetevat levyaihion paaty- 
reunaa ja paattelevat levyaihiolden maaran. Tunnistus perustuu esi- 
6 markiksi lasenin tai valoi'suUden Ja varjojeri vaihteluun, Jolloin voidaan 
soveltaa iulkaisujen US 5017773. EP 0743616 A2 tai JP 20011844/9 
mukaista tekniikkaa. Fm. teknilkat on keKsinnOn mukaisesti yhdistetta- 
vissa my5s paikoituslaitteedeen. Eraan odullisen euoritusmuodon mu- 
kaisesti tunnistus on kiinteSstl varastopaikan luona. Esim. kuormala- 
10 valla olevem pinon iQvyjcn kokonaiamSSrS tunnistetaan em. teknlikolta 
soveltaen, Jolloin helposti selvitetaclfi se, kunka monta levya robots on 
kulloinkin poiotanut paletilta. 

Seuraavaoaa selitykaeaaa iiavainnoilistetaan keksintaa vilttaamalla sa- 
15 malla oheisjiin piirustukslin, joissa 

kuva 1 essiliaa valmlstusaolun erasta layout-periaatetta paaita kat- 

eottuna, Ja 

20 kuva 2 eslttaa erasta slirto- ja kasittelylaittelstna sivulta katsottuna 
kuva 3 asittaa erasta paikoituslattteistoa, jossa on anturit. 

* Kuvassa 1 on esitetty vaimistussolun laitteiden layout-sijoittelun peri- 

25 aate. Solu kSsittaa valineet 1 robotin 5 llikuttomiaoksi. Kuvaasa 2 osi- 
: tetyn robotin 5 stjoituskohta on kuvas.sa 1 asitetty kalkoviivalla. Kysei- 

: aet vdlineet 1 kasittgvat edimeridksl kclkan, kuljetuslaitteieton, liikkuvan 

! alustan tai vastaavan jarjestelman. Kuvassa 1 on esltetty vaunu 2, joka 

^ liikkuu maarfittya relttiia edestakafsin kiekojen 3 ja "1 varassa. Liike ta- 

: 30 pahtuu kuvassa 1 edestakalsln X-suunnabsa. TassS tapauksessa X- 

lilke on samanauuntainen kuin puristimen 6 leukojen suunta, jonka 
: suunnan ympArl siten myOs levyaihion 7 taivuUaminen tapahtuu kuvan 

2 mukaiooGti. Taitoc on suuruudeltaan osimerkiksi 90°, mutta voi vaili- 

della tastSL Samaan levyaihiuun 7 tehdaSn niahdoHisestl useita taitok- 
35 sia ja robotin 5 tehtavanS on myos tarvittaessa vaihtaa levyn 7 as(^nto 
. puriattnta 6 varten. Puristln 6 on teknffkaltaan sinfinsa tunnottu, kasH- 

tgen yl^leuan ja alaleuan, joiden valiin puristuesf^aan levy 7 taittuu ha- 

« 
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lutuila tavalla. Kiskojen 3, 4 ilialla vol olia haluUu tunnetun tekniikan 
miikairten johde- tai luistirakenne. jonka avulla vaunua 2 lllkutellaan 
rirttav&Ila nopdudella ja tarkkuudella. Vaunussa 2 on taivittavat moot- 
tori- Ja uhjausvalineet liikuttelua varten. 

5 

Vaunun 2 vterelle on varattu varastopaikat levyaihioita 7 varten Ja val- 
miita kappaleita varten. Tdssa tapaukssessa varastopaikkoina ovat 
kuurma-alustat 8 |a 9, joita kuljetetaon esimerkikst trukin avulla, ja nlita 
voi olia useita. Vaihtoehtnl^esti VQidaan kayttaa erilaisia peiletteja, joita 

10 voidaan liikutella. Levyalh^t 7 on tuotavissa robotin 5 luokse myOs 
kuljettimella, joka sitc^n toimii valivarastona Ja samalia puakurivara^ 
tona, jolloln robotti G liikkuu enemmStn X-suunnassa ja otta^ lavyaihion 
7 halutusta kohcia5;ta. Joka siten tulriiii varastopaikkana. Valmiit kappa* 
leet 7 voidaan my5a luovuttaa samaila tal erilliaelle kuljc^^ttlmelle, joka 

lb viB na pois. KuQetUrnina voidaan kayttlla sinansS tunnetun tekniikan 
mukaisia lalttoita. Solu kasittaa lisaksi robotin b ohjausvAllneet 10 ja 
fsArmayspuristimt^ri 6 ohjausvaiineet 11, tan^ittavat aahkoiiitannat, tieto- 
liikenneylitcydct ja tarvittavat oheislaittoet, jotka sinSnsd ovat tunnelun 
tekniikan mukaisia. 

20 

Kuvan 2 mukai»esli levyaihion 7 paikoltu$va]ineet 12 on Jarjostctty ai- 
ten, etta no liikkuvat samalia kun robottikin 5 liikki/u. Palkoitusvalinee?! 
12 kaslttavat painovolman avulia tolmivan telincon tai jigin (engL poaf- 
tioning jig). Jigiin 12 asetettu suora levyaihio 7 putoaa ja liukuu jiyia 12 

25 pitkIn kohtaan, jossa se asettuu iialutluun aaontoon ja haluttuun ase- 
maan suhteassa robottUn 5. Robotin 5 jigin 12 kesklnainen asema 
pitga olia tiedosaa tarkasti. TdasA tapaukocssa levyaihion 7 alareuna 
on myoa ^uorakulmainan. Jigin 12 vino sivuva!»te 12a ja vino alavaste 
12b on aijoitattu lisakai kaltevaan aaontoon, jotta levyaihio 7 iiukuisi 

30 sormien 12c p&mn alas^pain. RobotU 5 ka^jiUaa lartuntavaiineet 13, ta- 
valliaeati imukupit, joidon avulia levyaihiota 7 nikutellaan. Muita vaihto- 
ahtoja ovat mm. sahkOmagneettl ja sormitarlluja. Robotin 5 konstoikfio 
on sinansa tunnottu ja so kasittaa tarvittavan maaran nivelen valityk- 
SRila toisllnsa kllnnitettyja kasivarisia, joita haiutut ohjelmoidut liikkeet 

35 oliGi mahdollista suorittaa. Robotin 5 tilalla voi olia myos vafrtaavalla 
tavalla iiikkumaan ohjattu manipulaattorilaittelsto, joka kykonco suorit- 
tamaan eeitetyt tehtftvat Jigin 12 avuila levyaihion 7 palkka on nyt tun- 
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nettu, Joten robotti tletdd tarkasti iuvyaihion asennon ja kohdan, johon 
se tarttuu. Samalla cb osaa kaanta& vSlineet 13 haliittuun asentuun 
tartuntaa varten. Nain robotti 5 usaa vieda levyaihion 7 oikealla tovaila 
puristimelle 6 ja sijoittaa levyaihion mahdoltisimman tarkasti haluttuuri 
6 kohtaan. Purlstimessa 6 on tavallisesti yksi tai uaeampla takavaatoita, 
joita vasten levy 7 asettuu ja samalla aktivoi anturin, joka llmalsee sen. 
etta levyalhlo 7 on palkuiliaan ja puristin 6 vol aloittaa tyovaiheet. 

Valmifrtijssolu tolmll isilen, etta robotti 5 siirtyy lavan 8 luokso ja valilse© 
10 lavalta 8 levyaihion 7, joka siirretaan jigiln 12. Levyn 7 ke^skilyksen ]al- 
keen, tal keskltyksen aikana, robotti 5 silrtyy puristimon 6 luokse )a 
aaottaa levyaihion 7 puristimen 6 ieukojan vflllln. Purisluksen jSIKeen 
robotti 5 biirlyy lavan 9 luokse ja asettaa sille taivutotun levyaihion 7, 
Robotti 6 pnSA mahdolllsesti levyaihfOKta 7 IdlnnI taivuluksen aikana. 
15 Taman jalkaen robotti 5 siirtyy jalleen lavan 8 luokse tai tarvittaessa 
lavan 14 luokse, mikali sen paalla on myos; levyalhloita. 

Keksinndn eraan toisen suorltusmuodrtn mukaisesli kuljetusiaitteisto 1 
kasittaa kaksi vaunua 2, joiata toisen paallo on sljoitettu kuvan 2 jigi 12. 

20 Kuvaan i on hahmoteltu kysalnen vaunu katkuviivalla 15. Vaunujen 2 
ja 1 5 liikkeet tai asemat on synkronlsoitu siton, etta robotin 5 ei larvitse 
tehda ylimaarafsia siirtymisia X-suunnassa silluin, kun levyaihio 7 on 
tarpeen sijoittaa jigiln 12. Vaunu 15 on jigin 12 kayton aikana aina maa- 
ratyssa palkassa tal maaratylia etaisyydella ^uhleessa robottiin 5. Ky- 

25 seinen etaisyys on sopivimmin aIna vakio, jopa liikkeen aikana. 

Eras tehokas jarjestelmS saavutetaan silloin, kun kuvassa 2 on varteen 
16 sljoitettu kakbi lai useampla jigeja 12, iolloin levyaihioita 7 ei tarvltse 
noutaa yksitollen. Tdjioin kutakin llsSjigia 12 kohtl saastyy se aika, joka 

30 yhden tyOkierrun aikana kuluu robotin 5 liikkeisiin puristimen 6 luota 
lavan 9 luokse, sieita lavan 8 luokse ja edelleen takaisin piiristlm&lle 6. 
Taivutettu levyaihio 7 palautetaan ensimmaiseen jigiin 12 ja toisessa 
jigiesa oleva levyaihio taivutetaan sen jdlkeen. Viimeksi talvutettua le- 
vyailiiota el tarvitse peUauttaa toiseen jigiin, vaan se voidaan viodci suo- 

35 raan lavalle 9, bnsimmainen Jigi 1? on siten samalla vallvarublu, jola 
kgytetaan siirryttaessa puristimen 6 luota lavan G luokse. 
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Jigiin 12 on kuvan 3 p^^rlaatteen mukaisesti sijoitettu myos anturivali- 
neet 17, jotka tutkivat son, onko kaksi tal useampla levyalhloita 7 tart- 
tunut toisiinsa. Tarkis;tijs on tarpeen, Julia ei yritettaisi taivuttaa kahta 
levyaihiota samanaikaisoGti. Toinen lavyaihio vol olla tarttuneena tevy- 
5 aihion 7 alapinnalie, kun rotiulli 5 tarttuu sen ylapinnaile. Tarttumison 
syyna on esimerkiliGi lovyjen valisaS olava kosteus tai neste. TjillOln 
kaytetafln eslmerkiksi tunrielun tekniikan mukaista iskevaa mantaS 18, 
tappia tai muuta elinto, ja tarvittaeaea myos anlilsta vastena, Jnid^^n 
Ilin Ir^vyalhlo 7 ISfl. Vasleena toimii tarvlttaessa myos sormi 12c tal 

10 vastaava kohta jigiaea 12. Mannan ja vasteen valis^an etaisyyden pe- 
njstealla voidaan p^ulullg levyjen maara ja levyt voidaan siirt^la muu- 
aiic/Myds muut tunnatun tekniikan mukaiset antiirit ovat kaytettavlssci. 
VAilneet 17 on tuleuleltu esimerkiksl sinansa tunnetun sylintoritoiml- 
kiitteen avullay jossa on lineaarlanturi iiiannan i<^kun pituuden seivilia- 

15 rniseksi. Esimerkiksl, anturilta saatua mittaussignaalia verralaan siihen 
mittausaignaalHn, joka saadaan yhden levyaihion 7 tapaukset»b*a. Anlu- 
riviilineet on kiinnltetty esimerkiksl vasteeseen 12a tai 12b. Anturlvaii- 
neet ganaroivat esimerkiksl ulostuloslgnaalin 1 9, junka perusleella le-* 
vypinon paksuus ja siten myos levyjen 7 maara on paatettavisea. Antu- 

20 risignaali ig \nedaan kasittelya vartan aslmerklksi rubuUn ohjaukselle 
1 0 ja robotti 5 ohjataan viemaan levyt 7 haluttuun paikkaan tai suorit- 
tamaan muita haiuttuja toimenpitaita. Anturivallneel 17 voivat kSsittaa 
myos oman oliiausjarjestelmansa, joka kasitteiea anturilta saaduttledot 
ja antaa ohjaukselle in ja/tal ohjausvailnellle 11 i laiytyssignaalin siita, 

25 etla levyailiioita 7 on usolta tai niita el ole yhtaan. 

Edullista on^ etta tarkiatus suoritetaan samanaikaisesti normaaliliikkei- 
den aikana sllloin, kun Ievyaihiula7 tuodaan ja luovutetaan jigiin 12, tai 
kun se siirtyy jiglssd 12, tai kun levy 7 on asattunut paikoilleen, tai kun 

30 sXtSi polstetaan jiglsta 12. Periaalteena on, etta tarkistus ei aiheuta vii- 
vytykaia tyokiertoon, jolloin tarkistus ei saisi vaatia roboillta 5 ylimSdrai- 
sia liikkeita tai aiht^uUcui larpeetonta odotusta. Sopivimmin tarkistus 
tapahtuu eilioin, kun levyailiio 7 on keskittyneena ja pysahtynoanfl. Ro- 
botti un LdllOiri siirtymassa levyS 7 koliti tai se on lahes valmis ottamaan 

35 ievyn 7. Kuvassa 3 jigl 12 on esitetty suoriTusmufMlossa, jossa se on 
sfjoftettavissa joko kuvassa 2 esitetyn varrcn 16 varaan, tai suoraan 
iattialle, jolloin jigi 12 ei lliku 
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Eraassii Guorituemuodossa anturivalineet 17 on f^ljoltettu robutin 5 
tarttuj^^n 13» Jolloin vuidaan soveitaa erityisesti aikaisemmin mainittuja 
leul^tyyppisia valinaita. Metaliisten ievyaihioicien 7 ollessa kyseebS'^ 
5 void^an suvBllaa myds magneeWkenttid tunnistukscssa. Joa tunniste- 
taan lavalla 9 olavian levyjen 7 maara, tai tantujas5^a 1 3 olevien levyjen 
7 madrd, riiin lunnistus voidaan suorittaa samanaikoiooatl kun robotti 5 
on siirtymaasa jigin 12 luokse. MikSdl haiytyssignj^all on saatavilla uri- 
nen Ruin levy 7 asetetaan iigiin 12, saastyy aikaa, ja levy 7 voidaan 
10 palauttaa nopeammin Johonkin tiettyyn varastopaikaan, asimerkiksi ia* 
vallu 14. - 

Jigin 12 Ja anturlvalineiden 17 yhdistelmaa voidaan kayttaa toimintojen 
nopeuttamiseen myds siina tapauksessa, etta jigi 12 on asennettu 

15 kiinteasti paikoilleen esimericiksi iattialle. Taildin tarkistuksasta aiheutu* 
neita viivajta voidaan vdhentaA myOs; sellalsten rubollien 5 yhteydessa, 
jotka eivSt liiku. Jigi 1 2 voidaan oilti kiinnittaa kuvan 2 mukaisesti robot- 
tiin b, joka on asannetiu pysyvasti paikoilleen, tai sen lilkkumattomaan 
alustaan. Sannaila saavutetaan go etu, etta jigin 12 paikkaa ei tarvitse 

20 varmistaa mittauksln tai muUia tuirnenpiteilia. silia kilnnitysvalineet tai 
varsi 1 6 maarjttav&t tart<asti jigin 1 2 paikan auhteessa robottiln 5. 

Keksintoa voidaan aoveltaa myos muiden valmistussolujen yhtBy- 
dess^, jotka eslmerkiksi purislarnalla, taivuttamalla, muovaamalia} leik- 
25 kaamalla, atanssaamatta tai muulla tavoin tyostamdila kasfttatev^it erl- 
laisia levyaiiiiuila tai tyokappaleita, jotka soveltuvat robotin kaoittolyyn 
ja vaatlvat keskittamisan haluttuun asentoon. L^melstot volvat vaihto* 
ehtoibesU kasittaa esimerkiksi poralartteiston, joka tyostaa fydkappa- 
Ictta halututla tavalla. 

30 

LaHtelstokokonajsuus, Joka kasittaa rotDotin, t.q. automatisoiUut k£lb'iUe* 
iyvaiineel; 5, vaunun 2 ratoineen 3 ja 4, ts. slirtovaiineet, ja paikoitusva- 
linaet 12, on hyodyllinen myds mulrten lyAknppalelden erilai^lssa siir- 
roisaa, kun lisaksl halutaan optlmoida siirtoihin Ja tydkappaleen keski- 
35 tykseen kuluvaa aikaa. Taildin kyseeseen tulee t^simerkiksi taitteisto, 
joka vastaanottaa tyokappaleen, tarttuu eilhen, kaskittSa sen ja sen 
J^lkAan as^ttaa tyOkappaleen tarka^li haluttuun asentoon esimerkiksi 


OTTO 12-07-02 15:58 MISTA- 03 2686252 KENELLEPATREK Affiakaspalvel SIVU 006 


12/07 ^02 16:00 PAX 03 28882 82 


TAIIPBREEN PATENT 


^ PRB 


1^010 


9 

paletille. Kuvan 1 tapauksessa mhnttl 5 vol siten pelkSstadn siirtaa le- 
vyaihioita 7 tavalta 8 lavalie 0. Tydkappaie on eitan seuraavaa tyovai- 
hetta varten tietyssS asennossn ja palkassa, jolluiii seuraava laite tal 
robottt vol tarttua slihen oikeasta kohdasta. Taman tyyppiseen tolmiiv 
5 taan lirttyy usein vaatlmus, ettfl rnbotlri on liikuttava tiettya rataa pItkin, 
joten pysahdysten m&§raa vahcntdmalla ja toimintoja yhdistamalla 
saavLrtetaan etuja. 

Kasittelyvaiineat 5 kasitmvat vaihtuehloisesti mekanisoidun laittelston, 
10 joka on rakenncttu ehkapa peikastaan yhta tarkoitusta vanen ja Jnka 
koosTuu Jnijkn5;ta toimilaitteita ja uhjauksen, joka huolehtii niiden toi- 
minhan aJoitukGesta. Robotti on puolestaan monikayttdisempi Ja s^f) on 
nnpaa Ja helppo ohjelmuIdH uudeileen vaihtelevia tehtSvia varten, mi- 
kaii tarvetta on. 

15 

Edolla esitety&aa aalltyksessa kekslntoa on havalnnoltistettu eraiden 
esimerkkien avulla, mutta keksintoa voidaan soveltaa myoo ohcisten 
patbnttivaatimukeion puittelssa. 

20 
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Patenttivaatimuk!;m 

1 . Valmistussolu tyflkappaletta varten, Joka kasitt^a: 

5 - laltteistori (6) lyokappaleen (7) tyostoa varten, 

yhden tai useamman varastopaikan (8) tyokappaleen nou* 
loavarte^n, 

yhden tai useamman varastopaikan (9) tydkappalaen palau- 
tusta varlen. 

10 automatisoidut kasittelyvallneet (5) tyOkappaleen siirtoja 

varlaii, jotka on jarjestetty tarttumaan tyokappaleeeaen (7>, 
asattamaan tydkappala (7) tyAstdlaltteistoun (6) ja luovut- 
lariiaan ty5stetty tyokappale (7), 

siirtovaiineet (2), jotka on JArJastetty siirtaniaan mainittuja 
15 kasittelyvalinelta mainittujen vamstopailckojan ja mainltun 

ty5stdlaltteiston iuokse seka takalsin, ja 
paikoitusvalineet (12), Jolloin mainitut kasittelyvdlineet on 
jarjestetty luovunamaan tyAkappale (7) mainitullle paikoi- 
tusvalineille tyokappaleen (7) asennon aaettamista varten ja 
20 tarttumaan i^llhan uudelleen asellamisen jalkeen, 

tunndttu siita, paikoitusvalineet (12) ovat yhdessa kasittelyvall- 
neiden (5) kanssa sijoitottuina mainittuihin silrtovalinefsiin, tai. paikoi- 
tusvaiineer (1?) nvat sljoltettuina erilliisiiri siirlovalineisiin (15), jotka on 
25 jarjestetty siirtslm&an kyeeiset paikoitusvalineet kasittelyvaiinefdBn (5) 
ulotruville ainakin niainilun asettamisen ajaksi. 

2. PatentUvaalimuksen 1 mukainen valmistussolu, tunnettu eiita. etta 
saman tyyppisia psukoituevalineita (12) on kaksi tai enemman. 

30 

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen valmistij$;snlu, tunnettu biiia, 
etta erillteel tsjirlovSlineet (15) on iarjestetty siirtama&n paikoltusvdiincot 
(12) ennalta m^ratyiie vaJcloetaisyydeile suhteei^qa kasittelyvailneisiin 
(5). taivittaessa myos kasittetyvalineiden (5) sen cilrtoliikkeen aikana, 

35 joka tapalituu samanaikalSBKti tyokappaieen (7) asennon asettamisen 
aikana. 
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4. Jonkin palter illivaatimuksen 1-3 mukainen valmistussolu, tunnettu 
ciita, etta tydstdlaitteisto (6) kasittaa sarmayspurlstlmen, tai leikkaa- 
vaan tai muovaavaan tydst5dn tarkoKetUn puristinlaitteiston. 

5 5. Jonkin patenttivaatimuk$en 1-4 muksunen valmi&tussolu, tunnettu 
siita. etta varastopaikkana (8, 9) on paletti, kunrmalava tcii kuUelin, 
jufika pasile tyokappaleet (7) ovat aijoiituneina, jolloin tydkappaleet 
ovat eeimarkiksi levyaihioita tai taivutettuja levykappaleita. 

10 6. Jonkin patenttivaatimuks^n 1-5 mukainen valriiislussolu, tunnettu 
siitai etta kasitteiyvalineet (5) kaaittavat ohjelmoitavan robotin. 

7. Jonkin patentlivaatimukaen 1-6 mukainen vaimietuseoiu, tunnettu 
siita, etta silnovaiineet (1) kdslttavm radan (3, 4) ja $ita pifkln edeata- 

15 kaisin kulkevan vaunun (2), Jonka pd^alle kasitteiyvalineet (b) tai pai- 
koitusvaltneet (12) tai ne molemmat oval ^^ijuileltulna. 

8. Jonkin patanttlvaaliiiiuksen 1-7 mukainen valmistussoiu, tunnettu 
sllta, etta paikoituovdilincct (12) kaaittavat telineen, jota pitkin tybkap- 

20 pale (7) on ]ar}estetty liukurnaan painovoiman valkutuksesta Ja asettu- 
maan lialuttuun aeontoon seka koiitaan. 

9. Patenttivaatimuksen 8 mukainen valmistussolu. tunnettu sllia. etta 

* paikoitusvaiineel (12) kasittgvgt lisSksi antutlvaiineet (17), jotka on jtr- 
: 25 jeatetty tiavaltsemaan uselden tyokappaleiden (7) tarttumlnen toIslinsEL 

. 10. Jonkin patenttivaatimuksen 1-8 mukainen vaimlstussolu, tun- 

nettu sllta. etta kasittelyv&llneet (5) kaaittavat v^iinoot (13) tydkappa- 

: leieiln tarttumista varten, Jolloin ne k^jttS.vat llsak.si anturfvaiineet (17). 

: 30 jotka on fariestetty havaitsemaan uaeiden tyoloippaloiden (7) tarttuml- 

nen tolsiinsa. 

* 11 Jonkin pamnttivaatimuksen 1-10 mukainen valiiiislussolu, tun> 

* nettu sirta, etta se kasiftda liQakoi anturivalineet (17), jotka on jarjes- 

36 tetly havalt<temaan useklen tydkappaleiUeii (7) tarttuminen toisiinsa 

siton, ott£i tunnietetaan varastopaikassa (8) jaljella olevien tyokappalef- 

* 
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den (7) m^ara sen jaikeen. kun kasittelyvalineat (5) ovat poietaneet 
tyokappalcon, l^eieen maar§n vertaamiseRsi lalkalsempaari maaraan. 

12. Siirto- ja kasittglylaitteisto tydkappalerta varten, Joka kabillaa: 

5 

automatisoidut kasittelyv^lneet (5) tyOkappaleen siirtoja 
varlen, jotka on jarjestetty tarttumaan tydkappaieeseen (7) 
ja jaileen iuovuttamaan tyfikappaie (7), 
tiiirlovdlineet (2), jotka on jarjestotly eiirtamaan mainittuja 

10 kasittelyvalineita haiuttiia rataa (3, 4) pilkin, tyokappaleiden 

(7) siiitamiseksf eri paikkolhfh (6. 9) Ja 
palkoitusvalfneet (12), Jolloin luainitut kSsittelyv^ineet on 
jarjestetty Iuovuttamaan tyakappale (7) mainituiile paikoi- 
tusvalineillB tyAkappaleen (7) asennon asettamista varten ja 

15 tarttumaan slihcn uudelleen asettamjsen Jalkeen, 

tunnettu siita, ettS paikoituevaiineet (12) ovat yhdessa kasittpjyvdll- 
neiden (5) kanssa sijnttRttuina rnainittuihin siiitovaiineisiin, tai, paikoi- 
tusvaiineet (12) ovat eijoitottuina eriliieiin siirtovaiineisiin (15), jotka on 
20 jarjesretty sllrtamaan kyseteul paikoitusvglineet kSsittelyvalineiden (5) 
ulottuviile ainakin mainitun asettamieen ajaksi. 

13. Patonttivaatimuksen 12 mukainen siirto- Ja kasittelylaitteisto. tun- 
nenu sitta, etta saman tyyppisia paikoituevailnefta (12) on kak^i tal 

25 enpmman. 

14. Patenttivaatimuksen 12 tai 13 mukainen 5;iino- Ja kasitteiylailleislo, 
tunnettu sirta, etta erilltset slirtovaiineet (15) on jarjestetty snrtamatn 
paikoitusvalineet (12) ennaita maaratyiie vakloetaisyydelie suiileessa 

30 kasitteiyvalineisiin (5), tan^ttaessa myds kasittelyvaiineiden (5) sen 
siirtoiiikkeen aikana, joka tapahtuii samanaikai^ebU lydkappaleen (7) 
asennon asettamisen aikana. 

15. Jonkin patenttivaatimuksen 12 14 mukainen siirto- ja kasitcely- 
35 laitteisTo, tunnettu siita, etta paikuilusvalineet (12) kasittavat lleaksi 

anturivalincct (17), jotka on jarjestetty tiavaltsemaan useidBn tyOkap- 
paieiden (7) tarttumirieri luisilnsa. 
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1 6. Paikoituslaitteisto tyOkappateita varten, joka on j&rjestetfy keskHta- 
maan tydkappale (7) haluttuun assntoon ja haluttuun sijaintikohtaan, 
kun fy5kappale (7) on kt^kitysta varten asetettuna kyseiseen laitteis- 

5 toon, tunnettu siita, ettS paikoftuslaitteieto (12) on iisdksi varustethi 
anturivalineilla (iy)> on jar]estetty havaitoemaan useiden tyfikap- 
paiefden (7) tarttumlnen paailekkSin toisiinsa ja jolden tolmlnta on 
mahdollista samanaikaisesti joko tyokappaleen (7) saapumisen, tai 
keskittymisen, tai paikallaanolon. tai poistumisen kanssa, jolloin havait- 
1 0 semisesta aiheutuvat tyOkierron aikaviiveet oval vftltett&vissa. 

17. Patenttivaatimuksen 16 mukainen paikoituslaitteisto. tunnettu 
silts, etta 36 k&sittiS ohjaimet (12a, 12b, 12c), joita pitkin tydkappale 
(7) on Jclrjestetty liukumaan vapaasti palnovoiman vaikutukGcota ja oh- 

15 Jautumaan lialuttuun kolitaan ja haluttuun asentoon. 

18. Patenttivaatimuksen 16 tai 17 mukainr^n paikoituslaitteisto, tun- 
nellu silts, ettS mainitut anturivSllneet kasittavSt tydkappaletta (7) 
vasten siirrettavan elimen (is), jonka saavuttaman asennuii penjs- 

20 teella on mddritettdvfssS onko lySkappaleHa (7) yksi tai enemmSn. 

19. Patenttivaatimuksen 16 tai 17 mukainen paikoituslaitteisto, tun- 
nettu slita, etta mainitut anturlvSllneet kaslttavai opliset vaiineet, Jotka 
on jarjestetty liavajnnoimaan tydkapp^leiden (7) vierekkain asettuneita 

25 sivupintoja ja onko tyakappaleita (7) asettuneina useita rinnakkaln. 

20. Jonkin patenttivaatimuksen 16-19 mukainen paikoituslaitteisto, 
tunnettu slita, etts se on sijoitettuna llikkumattomaan asemaan, tai 
kiinnitettyna siirtnv^lineisiin (1), jotka on jarjestetty iiikuttamaan mainit- 

30 tua paikoituslaittoiotoa haluttua rataa pitkin, tai kiinnltettynl automati- 
soltulllln kasitteiyvcilineisiin (5), jotka on jarjestetty luovuttamaan tyd- 
kappale (7) mainittuun palkoituslaittelstoon ja poistamaan mainittu tyo- 
kappale. 
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(57) TIMstelma 

Valmistussolu tyOkappaleita varten, joka kSsHtaa auto 
matisoidut kdsittolyvalineet (5) tydkappaleen sllrtoja 
varten, }otka on jarjBSletty tarttumaan ty5kappaloo&een 
(7), asettamaan tyokappala (7) tydstolaitteistoon (6) ja 
luovuttamaan tyctelelly tyokappale (7); siirtovalinoot (2), 
jotka on j^rjeGtotty siirtSmMn mainittuja kasltteiyvailneita 
vflr^Btopaikkojen ja tydst5laitteiston luokse seka takai- 
oin; paikoituavaiineet (12), jclloin mainltut kasitteiyvali- 
neet on Jarjeslelty luovuttamaan tyokappale (7) maini- 
tuille paikoitusvdiineille tyokappaie^n (7) asennuri aset- 
tamlstd vartan ja tarttumaan aiihen uudelloon asettami- 
aan jalkeen. Paikoitusvalineet (12) ovat yhdess^a kasit- 
telyvaiineiden (5) kanssa sijoitcttuina mainittuihin siirto- 
valineisiin, tai, paikoltusvalinaet (12) ovat bijoilettulna 
eriilisiin siirtovalineiaiin (15), jotka on jarjestetty siirta- 
maan kyseiset palkoitusvaiinBRt kasillBlyvalineiden (5) 
ulottuviile ainakin mainitun asettamisen ajaksi. Mainitut 
kasittelyvaiineet (S). stlrtovaiineet (2) ja paikoituavdiineet 
(12) muododtavat lisaksi siirto- ja kasitteiylaittolston tyo- 
kappalfilta vanen ja erl tarkoituksia varten. Paikoltus- 
laitteisto (12) kaeittaa aopivimmin anturivalineet (1/), 
jotka on jarjestetty havaHseriiaan useiden tydkappaiei- 
dcn (7) tarttuminen paallekkain toisiins^. 

(Rg. 2) 


OTTO 12-07-02 18:50 


MISTA- 03 26BC2C2 


KENELLEPATREK Asiakaspalval 



VAST. OTTO 12-07-02 15:56 


MISTA- 09 2886262 


KENELLEPATREK Asiakaspalvsl %m Q16 


12/07 '02 18:01 PAX 03 28S6262 TAMPBREHN PATENT PRH 



VAST.OTTO 12-07-02 15:56 MISTA- 03 2686262 KENELLEPATfCK Asiakaspalvfll SIVU 017 


12/07 '02 16:01 PAX 03 28aB262 TAMPBREEN PATENT PRE 



VAST.OTTD 1Z-07-02 15:66 


MISTA- 03 2BB6ZB2 


KENELLEPATREK AsiafcaspalVBl SIVU 018 


